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Smart Cutebot és un robot que
té un disseny de vehicle i que
és controlat per la placa
micro:bit.

Incorpora una placa d’extensi6
(shield) que permet connectar
de forma senzilla la placa
micro:bit i una serie de
components, alguns d’ells ja
soldats a la propia base: LED
RGB, sensors d’infrarojos,
brunzidor, sensor de distancia
per ultraso.

La base del robot també
incorpora ports de 3 pins que
possibiliten incloure altres
sensors i actuadors.

Com que funciona amb la placa
micro:bit, el sistema de
programacio que s’utilitza és
Microsoft MakeCode. Només
s’hi ha d’afeqir I'’extensié de
blocs de programacioé
corresponent.

CONNECTIVITAT ENTORN PROGRAMACIO
Oficials:
>B @ Microsoft {t}
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1. Smart Car Cutebot

2. Placa BBC micro:bit
3. Suport per a 3 piles AAA

i adhesiu
4. Sensor de distancia per

ultraso
5. Cable microUSB
6. Guiad'us
7. Circuit

Suport de la bateria, bateria i

cable de connexio.
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Interficie 12C Port sensor Interruptor
de distancia encés/apagat
per ultrasé

2 pins per
connectar
servomotors

Receptor 2 pins per LED RGB
infraroig altres sensors
o actuadors

Sensors
infrarojos

Versié Smart

Cutebot
LED RGB

neopixel

Vista inferior de la base
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A FUNCIO DE CADA

COMIPONIENT?

Els sensors i actuadors tenen les seqlents funcionalitats:

MOTORS

El robot es pot moure endavant,
enrere, girar a I’esquerra o a la dreta.
Els motors es poden programar per
controlar la velocitat de gir de les
rodes.

SENSOR D’ULTRASONS

Detecta i mesura la distancia dels
objectes que té davant del sensor.
Per exemple, el robot pot detectar
obstacles i es pot programar el
moviment dels motors per aturar-se
O reaccionar.

RECEPTOR INFRAROIG

Amb el receptor infraroiq, el
robot pot ser controlat per un
comandament a distancia.

INTERRUPTOR D’ENICESA | APAGADA

Per encendre i apagar la placa
d’extensio.

LED RGB

Els LED emeten llums de diferents
colors.

SENSORS INFRAROJOS

Els sensors infrarojos permeten
sequir un recorregut tragat en
negre sobre una superficie blanca.

PORT D’EXPANSIO 10

Possiblita connectar altres sensorsii
actuadors. 10 prové d’input i output:
senyals d’entrada i de sortida.



PREPARA EL ROBOT

. Munta el suport de la bateria sobre la base del Cutebot:

A) Cargola els separadors
metal-lics a la base amb les
femelles.

B) Connecta les clavilles
del cable al suportia

C) Utilitza el tornavis i
els cargols per fixar
el suport.

Connecta el sensor d’ultrasons al port SONAR, insereix la bateria recarregable i la placa micro:bit a la

ranura del Cutebot.

Per encendre el Cutebot, utilitza
interruptor que trobaras a la part
del darrere.

Encés Apagat

Per carreqgar la
bateria, connecta un
cable microUSB al
port situat al suport.
Quan la bateria
s’estigui carregant
s’illuminara un led
indicant I'estat de la
carrega: vermell
quan es carrega

la bateria i verd al
finalitzar la carrega
completa.

LED
indicador
d’estat

Ol



PROGRAMA DES DE LORDINADOR

L/ CONEIX L'ENTORN DE PROGRAMACIO

Abans de comencgar a programar Smart
Cutebot, necessites disposar d’una placa
micro:bit, un cable microUSB, el robot
muntat amb la bateria recarregable i un
dispositiu per programar (ordinador).

. Un cop tinguis tot el material necessari,
accedeix a I’entorn de programacio en linia
Microsoft MakeCode a través de I’enllag
seguient:https://makecode.microbit.org/}

Et recomanem obrir I'entorn de programacié
des del navegador Google Chrome, Chromium
o Microsoft Edge perque el procés de
descarrega de la programacio6 a la placa és
més senazill.

Selecciona I'idioma de I'entorn de
programacié des de la icona de I’engranatge
situada a la part dreta del menu superior
(disponible en catala). ﬂ

B Microsoft | @ micro:bit

® Language
High Contrast On
Behind the MakeCode

Hardware © Report Abuse.

© Reset

Watch Playlist
About

Fes clic a “Projecte nou” per obrir I’editor de
programacio.

B Micosoft | @microbic

on shake +
Ets nou o nova? Comenca
aquil
snow leds.
Inici o worial

Els meus projectes st P

Tutorals

Flashing Heart Name Tag Smiley Buttons Micro Chat

Triar idioma [x)

English L GBarapekn

English Arabic Bulgarian

Cestina Cymraeg

Czech Welsh
Dansk Deutsch EMnvika
Danis German Greek
Espafiol (Espafia) Suomi Frangais
Spanish (Spain Finnish French
nMay Magyar [slenska

Tot seguit, anomena el projecte (1) i fes clic al
boto “crear” (2).

[

Crear un projecte & Q

Anomena el teu projecte.

’! Hola mén|| }

> Opcions de programacid

2 D



https://makecode.microbit.org/

Automaticament, s’obrira I’'aplicacié per programar la placa micro:bit.

“a < O B Inicia la sessié (&)

Variable

B Matematiques

w
[+]

Extension

I Vv Avancat

4 5

:[EoOD

A la part superior de I'entorn trobem un primer menu. A la part central, hi ha un lliscador (1) que& DG
escollir com vols programar la teva placa: a través de blocs, amb JavaScript o Python. A |la part de la dreta
del menu trobem diferents opcions (2):

© Transfereix —

1. Tornar al menu principal de I’entorn de programacié.
. Per compartir el teu programa. 1 2 3 a 5

2
3. Opcid d’ajuda dels programes. m:
4

. Configuracio del projecte, extensions, connectar dispositius, eliminar el projecte, canviar I'idioma i
canviar el contrast, entre d’altres.

5. Iniciar la sessio. Et pots crear un usuari per tal de tenir sempre els teus programes guardats al
al teu compte de MakeCode.

Lentorn també disposa d’un simulador de la placa programable (3), un menu central on trobar tots els
blocs de programacié (4) i, a la dreta, una zona de programacio6 on arrossegar i encaixar els blocs (6).

Per acabar, hi trobem un menu inferior amb més opcions.

Ala part esquerra, hi ha el botd per transferir (6) els programes a la placa. A la part
central, un espai per anomenar i desar, BB} (7) un programa, i diferents botons (8) per

“desfer” i “fer” i “disminuir” o “augmentar” el zoom.

. ______________________________________________________________________________________________|
7



Al menu central de blocs de 252 Basic Ty
programacioé trobem de color

gris la categoria “Extensions®. © Entrada
Clica-hi a sobre. Aqui hi trobaras | Citebot Q l
i i Musica
tOteS leS dlferents eXtenSIOHS n Lights and Display Software Ciéncia Robotics
de MakeCode. En aquest cas, per
poder programar Smart escriu al © Led Gaming Networking
cercador “cutebot®. -
.,||| Radio
C' Bucles inici 4
>4 Logica
= Variables
B Matematiques
O L cutebot Cutebot-Pro
xtensions (B&LE4¥)micro:bit smart cutebot b (B&%8/BELE 15 Pro)micro:bit smart
ELECFREAKS cutebot pro by ELECFREAKS
I WV Avangat
Learn Mor: Learn More
Després de prémer I'extensié que Jll Radio
vols, se t’obriran dues cateqgories
. . C Bucles
de programacioé més al menu
central de blocs de programacio: >3 Logica
CuteBot i Neopixel.
= Variables

F Matematigues

<"+ Neopixel

f= CuteBot

© Extensions

A continuacio, t’expliquem en qué consisteix cada grup de blocs. Mira 'apartat 8 annexos d’aquest
document per veure els blocs de programacié de cada categoria:

+ CuteBot (verd): blocs de programacio per a Smart Cutebot. Trobem tots els blocs per fer moure el robot,
encendre o apagar els LED i programar I'IR, entre altres.

+ Neopixel (blau): blocs de programacioé per fer funcionar els LED RGB anomenats neopixel que estan a la
part inferior de la base Smart Cutebot.



PROGRAMA DES DE LORDINADOR

4.2 CONNECTA LA PLACA

La micro:bit és la placa controladora del robot Cutebot. Per programar
la micro:bit des de I'ordinador, utilitza el cable microUSB per connectar
la placa micro:bit a I'ordinador.

Pots apagar Smart Cutebot amb I'interruptor del darrere o treure
la micro:bit quan es transfereixi el programa a la micro:bit. Recorda
d’encendre Smart Cutebot quan estiqui llest.

En fer-ho, automaticament s’obrira una finestra d’arxius, com si fos una
unitat de memoria externa USB anomenada “MICROBIT”.

A partir d’ara, ja pots comencar a programar Smart Cutebot. Ja tens el
robot i I’entorn de programacioé a punt!

4.3 COMENCA A PROGRAMAR

9
Abans de comengar a programar, recorda aquestes indicacions:

« Per afeqir els blocs a la zona de programacio, clica-hi al damunt i arrossega’ls un a un dins de la zona
de programacio.

« Per ajuntar els blocs entre ells, cal que, quan els arrossequis, els deixis anar un a sota de I'altre.

« Per esborrar blocs de programacié que no necessites, arrossega’ls al menu central dels blocs de
programacio.

BE Microsoft | @ micro:bit

Da

« Pots ampliar i reduir el zoom de la zona de programacio clicant sobre el *-* o “+* que trobaras a
la part dreta inferior de I'entorn de programacié.

« Assequra’t que estas programant amb blocs. Clica sobre “Blocs”
a la part central superior de I’entorn.

en I'opcidé que trobes



Moviment i llums!

Per fer aquest programa, els principals blocs de programacié que utilitzaras per programar el Cutebot
son: Basic, Entrada, Bucles, Logica, CuteBot i Neopixel.

Comenga per crear un programa senzill. Fes que el robot es mogui en linia recta endavant durant 5

segons, que s’il-lumini el LED dret d’un color i ’esquerre d’un altre i que torni endarrere, a la posicié d’inici.

Per fer-ho, sequeix els passos seqglUents:

. En cas de no tenir-lo ja a la zona de
programacio, ves al grup blau Basic i busca
el bloc “en iniciar” E .Arrossega aquest
bloc a la zona de programacié.

. Abans de donar 'ordre d’avancgar, farem un

compte enrere (5,4,3,2,1). D’aquesta manera,

un cop descarreguem el programa, tindrem
uns segons de marge per poder col-locar

el robot a terra abans que es mogui cap
endavant. Per fer-ho, dins la categoria de
Basic selecciona i arrossega cinc cops a

la zona de programacio el bloc “mostra el

namero”.

Basic

252 Basic nostra el nimero @)

en iniciar

mostra el nimero o

mostra el nimero o

© Entrada nostra els leds
@ Musica

© Led

il Radio

mostra el nimero o

nostra el nimero )

mostra el nimero o

C Bucles mostra la icona

552 Basic

© Entrada

¢» Musica

© lLed

il Radio

C Bucles

24 Logica

= Variables

E Matematiques
3.: Neopixel

2 CuteBot

© Extensions

I v Avangat

Basic

mostra el nimero a

mostra els leds

mostra la icona

g e

esborra 1a pantalla

‘ Encaixa’ls un rere l'altre i canvia el nUmero “0* pels altres niumeros.

en iniciar
mostra el nimero o

mostra el namero °
mostra el namero o

mostra el nimero e

mostra el namero o

10



Ara, cal que programis queé vols que faci el robot un cop comenci el programa. Primer, que avanci
durant 5 segons. Per fer-ho, com que es tracta d’una accié que vols que faci el robot, hauras d’anar
al grup de programacié verd CuteBot. En aquest grup, hi trobaras el bloc “Anar -endavant- a velocitat
50% durant 5 seqgons” LSS . Clica i arrossega’l a la zona de programacio. L'has de
deixar anar dins del bloc “en iniciar”. Aquest bloc inclou les tres consignes demanades: moure Smart
Cutebot, moure’l en direccié endavant i moure’l durant 5 segons. Pel que fa a la velocitat, es pot anar
jugant amb el percentatge, segons si vols que vagi més o menys rapid.

EEE Basic Establir velocitat de la roda esquerra @) % i de la roda dreta (@@L
© Entrada
Anar Endavant v a velocitat @ % durant ° segons
@» Msica
Avancar a tota velocitat
© Led
II||| Radio Retrocedir a tota velocitat
C Bucles ' .
Girar a 1'esquerra a tota velocitat
24 Logica

. El seqglent pas és

encendre el LED dret d’un
color (qualsevol). Ves a
la categoria cuteBot i
selecciona el bloc “Set
LED headlights -RGB dret-
color” .
Encaixa el bloc sota del
bloc anterior.

Canvia el bloc de color, de
vermell a blau, fent clic
sobre laicona de color.

Girar a la dreta a tota velocitat

Aturar el cotxe immediatament

Set LED headlights RGB dret v color O

Establir color RGB dret v als focus LED R: o G: o B: “‘

Apagar tots els focus LED

L'estat del seguiment és e o v

Set LED headlights RGB dret v color (@)

Anar Endavant ¥ a velocitat @ % durant o segons

en iniciar
mostra el namero e
mostra el ndmero °
mostra el nimero e
mostra el nimero a
mostra el nimero °

Anar Endavant ¥ a velocitat @ % durant o segons

en iniciar
mostra el nimero e
mostra el nimero °
mostra el namero o
mostra el nimero a
mostra el nimero °
Anar Endavant ¥ a velocitat @ % durant e segons

Set LED headlights RGB dret v color ( )

IID

. . -”-omfff

1



. Arrossega de nou el bloc

. “Set LED headlights - RGB

. dret - color” i desplega el
camp “RGB dret” clicant a
la fletxa blanca i selecciona
“RGB esquerra™.

Ara fes que el Cutebot

torni a la posicié d’orgen
retrocedint. Arrossega

altra vegada el bloc “Anar

- endavant - a velocitat

50% durant 5 segons”

XA i desplega
el camp “Endavant® clicant a
la fletxa blanca. Selecciona
“Enrere”.

Set LED headlights RGB dret * color .

Set LED headlights @ RGB esquerra ¥  color (j

RGB dret
v RGB esquema
TOTES

Set LED headlights RGB esquerra ¥ color Q

Anar Enrere * a velocitat @ % durant o segons

Endavant
v Enrere
Esquerra

Dreta

Per acabar el programa, apaga tots els LED
arrossegant i encaixant el bloc “apagar
tots el focus LED” de la categoria

CuteBot.

/l?



en iniciar

mostra el nimero o

mostra el ndmero o

‘ Aixi quedaria el programa:

mostra el nimero o

mostra el nimero o
mostra el nimero o

Anar Endavant * a velocitat @ % durant o segons
Set LED headlights RGB dret * color .

Set LED headlights RGB esquerra ¥ color O

Anar Enrere ¥ a velocitat @ % durant o segons

Apagar tots els focus LED

‘ Finalment, descarrega el
programa prement el botd
“Transfereix”
situat a la part inferior
esquerra de l'editor.

13



Hi ha dues formes de descarregar el programa a la placa micro:bit, depenent del navegador que
facis servir:

. Si treballes des del navegador Chrome, Chromium o Edge:

Aquests navegadors et permeten vincular la placa perque el procés de descarrega sigui més rapid.
Amb la placa connectada a I'ordinador, prem el boté “Transfereix® B que trobaras ala
part esquerra inferior de I’entorn de programacio. S’obrira una finestra per mostrar-te com vincular la
placa micro:bit a I'ordinador. Sequeix els passos del tutorial:

1. Connecta la teva micro:bit a l'ordinador 2. Aparella la teva micro:bit al teu navegador 0

Pressiona el bot6 Aparella de sota. -
makecode.microbit.org wants to connect

8BC micro:bit CMSIS-DAP

Apareixera una finestra a la part superior
del navegador. ¢

Selecciona el micro:bit dispositiu i fes clic a
Connecta.

B Transfereix com a fitxer ©  Aparella

Si et fixes en el botd de “Transfereix®, veuras
que apareix una nova icona (el logotip de
micro:bit). Aixo vol dir que esta correctament
vinculada.

© Transfereix e

Ara si, fes clic al botd “Transfereix® per descarregar el programa directament a la placa. Veuras que
el LED groc de la seva part posterior fa una llum intermitent mentre s’esta transferint el programa. Un
cop carregat el programa a la placa, s’executara automaticament.



+.3| SMART CUTEBOT

Si utilitzes un altre navegador, I’'opcié de vincular la placa desapareix.
. Segueix aquests passos per descarregar el programa:

Amb la placa connectada a 'ordinador, prem el boté “Transfereix™.
Veuras que es descarregara un arxiu en format .hex. Arrossega aquest fitxer a la unitat de memoria
externa USB anomenada “MICROBIT”.

& @ Downloads
2 \ S Bcas e

| Downloads +
Favorites
] Desktop
@ Downloads

¥ Applications

2 Recents rricrobit-1.0.hex
[ pocuments

@) AirDrop

Devices
() Remote Dis¢

Veuras qge el LI'ED groc de la seva ‘part post?rlor fa 11
una llum intermitent mentre s’esta transferint el NP & o D Downloads > scratoh-microbit-10hex

f 1 selected, 8.74 GB available —
programa. Un cop carregat el programa a la placa, - microbit-10.h
s’executara automaticament.

Important: si treballes amb cable microUSB, t’aconsellem que abans de transferir el programa a

la placa micro:bit, la desencaixis de la placa Smart Cutebot. Transfereix el programa i, amb el robot
apagat, torna-la a encaixar a Smart Cutebot. En acabat, collloca el robot a terra i engega’l. D’aquesta
manera, tot i que hem programat uns segons d’espera abans que el robot es mogui, ens assegurem
de tenir temps per desconnectar el cable microUSB o per collocar el robot a terra abans que
aquest es comenci a moure.



PROGRAMA DES DE LORDINADOR
T DESA | COMPARTEIX PROGRAMIES

Pots desar i exportar els teus programes a I'ordinador prement la icona de “desar®, H situada al menu
inferior de I'’entorn de programacio. També pots compartir els programes prement la icona “compartir”
, situada a la cantonada dreta del menu superior.

En prémer sobre la icona, s’obrira una finestra emergent amb 'opcié de compartir.

Comparteix el projecte

Project Title

Projecte 1

' Comparteix el projecte
Update project thumbnail

Pots compartir un enllag directe del teu programa, publicar-lo a xarxes socials o incrustar-lo a la teva
pagina web o blog. També el pots compartir mitjangant un codi QR.

Comparteix el projecte Q
Project Link
https://makecode.microbit.org/_Fi2Wi4 T38Kwr & Copia
CEiM O]
M
[

D’altra banda, tots els programes que facis amb Makecode quedaran desats automaticament
al teu perfil.

radio send string

10
Inicia el tutorial \"Od‘"

® @ O o

Els meus projectes  Visualitza-ho tot

: t Hola t cutebot

Projecte nou fagminuts ¢l fa17 minuts @il

16



PROGRAMA DES D'UNA TAU
5./1 CONEIX L'ENTORN DE PROGRAMACIO

: Per comengar a programar Smart Cutebot des de la tauleta, necessites disposar d’'una placa
: micro:bit, un cable microUSB, el robot muntat amb les tres piles AAA posades i suficient bateria i una
: tauleta.

Per programar la placa micro:bit des de la tauleta, has d’instal-lar I'aplicacié “micro:bit” des de la Play
¢ Store (Android) o App Store (iPad08S).

¢ Un cop tinguis I'aplicacio descarregada, obre-la i veuras el seu menu principal. La interficie del menu
. de les tauletes amb sistema operatiu Android i iPad0S varia una mica, tal com pots comprovar en les
: imatges seqguents:

Interficie Android Interficie Ipad0S

Create Code
My Programs

Manage Connections

Project Ideas

o1~ = N W

Monitor and Control

. A continuacié et descrivim les diverses opcions dels menus:

1) Pair (Android) / Manage Connections (Ipad0S): per connectar micro:bit a la tauleta digital
: mitjangant Bluetooth.

2) Flash (Android) / My Programs (Ipad0S): son diferents programes que pots descarregar a micro:bit.
: 3) Create Code: és I'entorn de programacié de micro:bit; és a dir, el Microsoft MakeCode.

4) Discover (Andoid) / Project Ideas (Ipad0S): et redirigeix a una pagina web de micro:bit amb diferents
: exemples de projectes que pots crear.

5) Monitor and Control (Ipad0S): per poder controlar micro:bit des de la tauleta digital i, alhora, veure
: des d’aquesta qué passa a la placa.

17



PROGRAMA DES D'UNA TA!

0.2 CONNECTA LA PLACA

Alimenta la micro:bit inserint-la a la ranura del Cutebot i encén el robot amb l'interruptor del
darrere. Per vincular la micro:bit a la tauleta:

a) Si ho fas amb una tauleta Android, prem b) Si ho fas amb una tauleta (iPad0S),
“Pair” i segueix les instruccions. prem l'opcié “Manage Connections™ i,
seguidament, 'opcid “Pair a micro:bit™.

None
selected

Create Code
My Programs
Manage Connections
Project Ideas

N Monitor and Control
CREATE CODE DISCOVER

En arribar a aquest punt, seqgueix les indicacions per connectar el mode Bluetooth de la placa. Tens
dues formes per activar el Bluetooth:

a) Prem tres cops el boto de reinici de la placa b) Prem a la vegada els botons Ai B de la placa i,
fisica. Un cop fet, prem el botd *Next” a la tot sequit, prem i deixa anar el boté de reinici.
pantalla. Un cop fet, prem el botd Next™ a la pantalla.

How to pair your micro:bit
Enter Bluetooth mode

RELEASE!
|

Press RESET three times

= STEP 1 Let’s do this
Show another way > Hold the A and B buttons

then press and release RESET.
Keep holding A and B
until the screen fills up
w
Cancel X Next >

18



D2

’ Reprodueix el patré de llums que es mostra a Enter pattern Enter pattern
la micro:bit fisica a la pantalla de la teva App, H NN EEEN
clicant sobre els LED en blanc. Després clica
a “Next™.

COPY the LED columns COPY the LED columns
from your microbit from your micro:bit

Ready to pair

. Quan cliquis a “Next”, I'aplicacié t’avisara que
a vegades durant el procés de vinculacié pot
necessitar un codi de verificacié. Aquest el pots
aconseguir prement sobre el botd A de la placa.
Clica *Next” per sequir amb la vinculacié.

"rr"o
a G

Tap Next to pair
If asked for a code, PRESS

button A on micro:bit to see it
-

Searching for micro:bit

‘ Laplicacié comengara a buscar i vincular la
placa. Es possible que durant aquest procés,
el dispositiu mobil et demani vincular la placa
mitjangant una petita notificacié. Pots
comprovar si hi ha cap notificacié obrint el
centre de notificacions del dispositu lliscant
de dalt a baix la pantalla. Accepta aquesta

Searching..

Pairing successful

vinculacié des del dispositiu. Un cop micret Please wai

vinculads, prem un cop el bote de renic de

la placa i clica *0K™>.

19



PROGRAMA DES D'UNA TA

5.3 CONEIX L'ENTORN DE PROGRAMACIO |
COMENCA A PROGRAMAR

Quan la teva placa estigui vinculada a la tauleta, torna al menu principal de I'aplicacié i comenga

a programar prement I'opcié “Create Code”. Un cop cliquis a aquesta opcid, s’obrira I'entorn de
programacié Microsoft MakeCode. Lentorn de programacié és exactament el mateix que s’utilitza per
programar la placa a través de I'ordinador. Mira el punt 4.1 “Coneix I’entorn de programacié” d’aquest
document per coneéixer la interficie de programacié Microsoft Makecode.

Un cop coneguis I’entorn de programacio, ja pots comengar a codificar. Consulta 'apartat 4.3
“Comenga a programar!® d’aquest document per fer un primer programa. Quan tinguis el programa
llest, ves al punt seqUent, 5.4 “Transfereix el programa a la placa”, per saber com transferir el
programa a la placa.

o4 TR \I\IS"I REIX EL PROGRAMA

A LA PLACA

_I\Jl\

O

Per transferir el programa a la placa, prem sobre el mateix bot¢ lila “Transfereix®. Laplicacio et
demanara que tornis a connectar el Bluetooth de la placa. Recorda, ho pots fer prement tres cops
el boté posterior (reinici) de la placa o prement A + B i, tot seguit, prement i deixant anar el boté
de reinici. Sequeix sempre les indicacions que et va mostrant I'aplicacié. Quan el Bluetooth estigui
connectat, el programa es transferira a la placa i veuras com es reprodueix directament.

Important: cada cop que facis un programa i el transfereixis a la placa, hauras de repetir aquesta
operacio.
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NIVELL |
NO XOQUIS!

Imagina que Cutebot esta conduint en linia recta. De cop, pero, es troba amb un obstacle al mig del
cami. Programa’l perqué, si es troba aquest obstacle a menys de 5 cm, s’aturi.

Per fer el programa, obre un nou projecte. Torna al menu principal de I'’entorn, clicant a la icona d’inici
(casa) i fes clic a “*Nou projecte”. Recorda: has de tornar a afeqgir-hi el bloc d’extensions “cuteBot™.

Abans que el robot es mogui, farem un petit programa perquée es mostri una imatge durant uns

segons.

A dins del bloc “en iniciar® arrossega el bloc “mostra la icona @~ de la categoria Basic.

mostra els leds

© Entrada
@» Musica
© Led
mostra la icona
lI||I Radio
mostra la cadena
C Bucles

Arrossega i colloca a sota de I'anterior ordre el
bloc “fes una pausa (ms) 100 i canvia
el “100” per 5 segons “5000 ms™.

Sequidament, collloca a sota el bloc “esborra la
pantalla” de la categoria Basic.

en iniciar

mostra la icona

en iniciar

alals
mostra la icona ssiss v
H

fes una pausa (ms) (@

100 ms
200 ms
500 ms
1 segon
2 segons

+ 5 segons

en iniciar

mostra la icona

fes una pausa (ms) @[//Rd

esborra la pantalla




6

. Fins aqui, la primera part del programa. Ara, hem Garoa Variables
22 Basic
de fer que quan el robot detecti un objecte amb e Creaun vaabe. L
I'ultrasd HC-SRO4, a cinc o menys centimetres, @ Misica Nom de Ia nova variable: o

© Led
il Radio

s’aturi.

obstacle

C Bucles

Per fer-ho, farem servir una variable. Una g 4
variable és com una caixa etiquetada amb un = Variables
nom on pots quardar i canviar informacid, com

ara numeros o paraules, perqué el programa o el

robot la pugui utilitzar en diferents situacions.

Al nostre cas, emmagatzemarem la distancia

on es troba 'obstacle. Per crear la variable, ves

al grup vermell Variables, prem sobre “crea una

variable” i anomena-la “obstacle”.

cuteBot

.z Neopixel

Veuras que en crear-la se t’'obren tres blocs : SN Variables
diferents. Arrossega el bloc *assigna a obstacle ° B”“d —
Entrada
CY O Rkl o<<icna o obstacle v el valor icai ’ i
el Va|OI‘ 0 I Sltual dInS el blOC @ Msica assigna a obstacle v el valnro
“per sempre®. © L

canvia obstacle ¥ en °

Bucles e bles

Logica

X obstacle v
Variables

. Dins del O del bloc *assigna a obstacle el valor B - - i
0> cal indicar la distancia en —
qué es troba I'objecte a detectar. Per fer-ho, s
com que torna a ser una accié especifica
de Smart Cutebot, busca dins del grup verd oo [
cuteBot el bloc “sensor distancia cm HC-SR04” A

Sensor distancia cm v HC-skes N

il Radio

. Fins aqui tenim programat que el robot vagi » a
emmagatzemant la distancia del sensor HC- e
SR04 dins la variable “obstacle”. Ara I’has de @ wsica cert +  Havers st opstocre » 1 vaor Serson distincia cn v E-508
programar perqué si aquest valor és inferior a (.3“::
cing, s’aturi, i si no que continui avangant. =
Com que parlem d’una condici6 (si..., si no...), e

busca dins la categoria Logica el bloc “si -cert-
llavors / si no” i arrossega’l a sota
el bloc “assigna a obstacle el valor

-sensor distancia cm HC-SR04->.

N
N
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. Per indicar que el valor de la distancia sigui
menor a cinc, busca el bloc *0 < 0” €2 )
dins de la categoria Logica i arrossega’l dins del
“cert” del bloc “si - cert- llavors / si no”.

‘ Ara cal que canviis els valors de tots dos
zeros. En el primer, hi has d’arrossegar el bloc
“obstacle” que trobaras dins del grup
vermell Variables. En el segon, clica-hi a sobre
per esborrar el 0 i escriure-hi un 5. El bloc t’ha
de quedar “obstacle < 5”.

. Dins del bloc “si obstacle < 5 llavors / si no”
has d’indicar qué vols que faci en cada opcié.
Com que sbén accions que ha de fer Smart
Cutebot, les opcions les trobaras dins del
grup verd CuteBot. En el primer espai, has
d’arrossegar i deixar anar el bloc “aturar el
cotxe immediatament” per tal
que, quan 'obstacle estigui a cinc o menys
centimetres, s’aturi. En el segon espai, just a

sota del *si no®, arrossega el bloc verd “avangar

a tota velocitat” [ZERT .

© Entrada
¢» Musica
© Led
il Radio
C' Bucles
28 Logica

= Vvariables

&= cuteBot

Neopixel

© Entrada
& Musica
© Led
il Radio
C Bucles
4 Logica

= variables

= cuteBot

O Entrade
@ Masica
© Led
il Radio

@ Bucles

E Matematiques

B Matematiques

Q Variables

Crea una variable...

assigna a obstacle v el valor °

canvia obstacle v assigna a obstacle v el valor Sensor distancia cm ¥ HC-SRO4

Les teves variables.

obstacle v

st g 1 v csqeres Q) % 1 e 10 rodn avers @) ¥
+ vetocstot @)  dorat @) sesns

Anar Endavant +

Avancar a tota velocitat

Retrocedir 3 tota velocitat

a L'esquerra a tota velocitat

Arar 3 1a dreta 3 tota velocitat

e tmediatament

Set LED headlights RGB dret v color ( )

. Fins aqui has fet el programa per resoldre el repte plantejat, ara només cal que transfereixis el

programa.

Has d’utilitzar la teva ma com a obstacle perqué el sensor de distancia detecti que té alguna cosa al

davant i el robot s’aturi.

Important: com que hem donat uns segons d’espera en mostrar una imatge a la pantalla LED, el
robot no comengara a avangar de manera immediata. Recorda que has de desencaixar el cable

microUSB i collocar el robot a terra.

23



6

NIVELL Il ]
ACCELERACIO

Comencem amb Smart Cutebot parat. Programa’l perqué acceleri gradualment i, a més, que un cop

arribi a la velocitat maxima torni a parar-se.

Es a dir, has de comencar el robot a una velocitat 0 i, a poc a poc, el valor de la velocitat ha d’anar
augmentant fins que arribi al 100%. Un cop la velocitat sigui del 100%, el robot ha de tornar a parar-

se. | aixi successivament.

Per fer el programa, obre un nou projecte. Torna al menu principal de I’entorn clicant a la icona d’inici
(casa) E i fes clic a “Nou projecte®. Recorda que has de tornar a afegir el bloc d’extensions “cuteBot™.

. Comenga el programa creant una variable.
Aguesta anira emmagatzemant en tot moment
el valor de la velocitat del robot, la qual anira
canviant constantment. Per crear la variable,
ves al grup vermell Variables i prem sobre
“crea” una variable i anomena-la “velocitat®.
Veuras que en crear-la se t’obren tres blocs
diferents. Arrossega el bloc *assigna a
velocitat el valor “0»” i situa’l
sota el bloc “en iniciar®. Amb aixd estas dient
al robot que quan comenci el programa el valor
de la velocitat sempre sigui 0; és a dir, que
sempre que pugui ha de comencgar aturat.

. Dins del bloc “en iniciar® ja no hi has d’afeqir
cap altre bloc. Ara t’has de centrar en el bloc
“per sempre”.

Com que volem que la velocitat no superi el
100%, abans de dir-li que es mogui, programa’l
perqueé reinicii el valor de la velocitat quan
aquesta sigui 100. Per fer-ho, busca dins del
grup blau Logica el bloc “si cert llavors™ i
arrossega’l dins del bloc “per sempre™.

‘ Ara li has de dir que si el valor de velocitat és 100,

que el torni a establir a 0. Primer busca dins del
grup Légica el bloc “0 = 0 i arrossega’l
dins del *cert” del bloc “si cert llavors™.

2% Basic

en iniciar
© Entrada

) assigna a velocitat v el valor °
@ Msica assigna a velocitat v el valor °

© Led

canvia velocitat v en (@)
will Radio s
C Bucles P

A Logica

p=u—— velocitat v
Variables

Q
55 Basic
O Envada Condicionals en iniciar
© Misica Rl . assigna a velocitat v el valor o
© Led
will Radio 2
C Bucles si  cert v llavors Y . -
4 Logica

®

= Variables
E Matematiques

&2 Bas

ic
cert v+  1llavors
en iniciar

Entrada

assigna a velocitat v el valor o

Musica

Led i cert v  1lavors

Radio
Bucles st @) -+ @) navors

Logica

Variables

B Matematiques

f= cuteBot

:'» Neopixel

:
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‘ Tot sequit has de canviar els valors del bloc
“0 = 0”. En aquest cas, volem que sigui la
velocitat 100. Per tant, primer busca dins del
grup vermell Variables el bloc “velocitat”

i arrossega’l on hi ha el primer 0. En
segon lloc, clica sobre el segon 0, esborra’l i
escriu-hi 100. Un cop fet aixo, el bloc t’hauria
de quedar “si velocitat = 100 llavors®.

‘ Quan la velocitat sigui 100, vols que reinicii el

valor de la velocitat. Busca dins el grup vermell

Variables el bloc “assigna a velocitat el valor
el ) i col-loca’l dins del bloc “si
velocitat =100 llavors™.

. Et falta programar que el robot es mogui a

la velocitat indicada i que vagi augmentant
cada vegada. Primer farem que es mogqui. Com
que és un bloc relacionat amb el robot, busca
dins del grup verd cuteBot el bloc “establir
velocitat de la roda esquerra 100% i de la roda
dreta -100%” i arrossega’l fins a sota el bloc
“si velocitat = 100”.

‘ Mes endavant programarem que la velocitat
vagi augmentant i es guardi aquest valor en
la variable *“velocitat®. Arrossega dos blocs
“yelocitat™ del grup vermell variables
i collloca’n un sobre el 100% i un altre sobre

-100% del bloc “establir velocitat de la
roda esquerra 100% i de la roda dreta -100%”

(I, El bloc thauria de

quedar “establir velocitat de la roda esquerra
velocitat % i de la roda dreta velocitat %”.

Variables

Crea una variable... en iniciar
© Entrada

@» Musica
© Led
il Radio
C' Bucles
>4 Logica

assigna a velocitat el valor ()
assigna a velocitat v el valor °

canvia velocitat v en (@)

Les teves variables

velocitat v =~ (@8 | 1avors

= velocitat v
= Variables

B Matematiques

O ruteRnt

Q Variables

252 Basic
Crea una variable... en iniciar

© Entrada

7 assigna a velocitat v el valor o
@ Musica assigna a velocitat v el valor °
© Led

. canvia velocitat v en ()
il Radio

s velocitat v | = v 1lavors

C Bucles Losteves variables [ 100
4 Logica assigna a velocitat el valor °

velocitat v

= Variables ®

B Matematiques

i vecitar d 10 rod esuerrs Q) %1 e 1 v rets (D) %

o endmant = vetacitat (@) % ursnt @) seons

Variables

5 Basic
O Entrada
© Masica
© Led

il Radio

Establir velocitat de la roda esqs -3

ietcr - JE R x

B Matematiques
R cuteBo

N
o5
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. Finalment, et falta anar augmentant la
velocitat. Busca el bloc *canvia velocitat en
1” dins del grup vermell Variable
i arrossega’l fins a sota el bloc “establir
velocitat de la roda esquerra velocitat % i de la
roda dreta velocitat %”.

8 Basic

© Entrada

© Musica

© Led

il Radio
velocitat + =+ @ avors
a velocitat » et valor @)

Establir velocitat de la roda esquerra velocitat v X i de la roda dreta velocitat v X%

© Extensions

Fins aqui has fet el programa per resoldre el repte plantejat, ara només cal que transfereixis el

programa tal com s’ha explicat anteriorment.

Important: si treballes amb cable microUSB, t’aconsellem que, abans de transferir el programa a
la placa micro:bit, la desencaixis de la placa Smart Cutebot. Transfereix el programa i, amb el robot

apagat, torna-la a encaixar a Smart Cutebot.

En acabat, colloca el robot a terrai engega’l.

Pots canviar els valors per fer que Smart Cutebot acceleri més rapidament.
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NIVELL I
TUNELS

Imagina que el robot és un cotxe real, que va conduint tranquillament de dia, sense haver de portar
els llums encesos. La carretera per on circula, pero, té forga tunels llargs que necessiten que s’obrin
els llums.

Programa Smart Cutebot perqué es mogui a una velocitat alta, perod que, quan entri en una zona de

foscor (com podria ser un tunel), redueixi la velocitat i obri tots dos LED RGB.

Per fer el programa, necessitaras els seqlients blocs de programacié que trobaras a dins les
categories: Basic, Logica, Entrada i cuteBot.

cert = 1lavors ° < w o

nivell de 1lum

Blocs clau:

Establir velocitat de la roda esquerra @ % i de la roda dreta @ y 4

Avancar a tota velocitat

Set LED headlights RGB dret ¥ color O Apagar tots els focus LED

Recorda que has d’obrir un nou projecte. Torna al menu principal de I’entorn clicant a la icona d’inici
. (casa) i fes clic a “*Nou projecte”. Has de tornar a afeqir el bloc d’extensions “cuteBot”.

Un cop acabis de programar, transfereix el programa a la placa. Important: si treballes amb cable
micro-USB, t’aconsellem que, abans de transferir el programa a la placa micro:bit, la desencaixis de
la placa Smart Cutebot. Transfereix el programa i, amb el robot apagat, torna-la a encaixar a Smart
Cutebot. En acabat, colloca el robot a terrai engega’l.

Pots utilitzar les taules, cadires o carpetes per fer zones de foscor mentre Cutebot avanga per terra.

N
S



POSSIBLES SOLUCIONS

NIVELL I
TUNELS

Imagina que el robot és un cotxe real, que va conduint tranquillament de dia, sense haver de portar els
llums encesos. La carretera per on circula, pero, té forga tunels llargs que necessiten que s’encenguin els
llums. Programa Smart Cutebot perqué es mogui a una velocitat alta, perd que, quan entri en una zona de
foscor (com podria ser un tunel), redueixi la velocitat i encengui tots dos LED RGB.

‘ Primer, obre un nou projecte. Per fer-ho, torna ‘ | = cuteBot
al menu principal de I’entorn clicant a la icona O Envado i O e D
TP . . 13 . 9 @ Musica
d’inici (casa) i fes clic a “Nou projecte™. o RS ey e y—
Recorda que has de tornar a afegir el bloc will Rédio Pt
C Bucles

d’extensions “cuteBot™.

38 Logica Retrocedir a tota velocitat

= variables

& Matematiques Girar a 1'esquerra a tota velocitat

Dins el bloc blau “en iniciar® E, arrossega-

hi el bloc “avanca a tota velocitat” m—
4+ Neopixel
de la categoria verda cuteBot. D’aquesta © Extensions

Aturar el cotxe immediatament

manera, en iniciar el programa el cotxe | B
directament es moura.

Set LED headlights RGB dret v color ( )

‘ Tens programat que el robot es mogqui Q
directament a maxima velocitat. Ara I’has de 5 Basic
programar perque els LED s’encenquinila O Entrada
velocitat disminueixi si hi ha poca llum. Per fer- @ Musica si certw llavors —
ho, necessites un condicional de la categoria © Led . S .
Logica, arrossega el bloc “si cert s aill Radio St
llavors si no” i deixa’l anar dins del C' Bucles - Gadd
bloc blau “per sempre”. 3¢ Logica o g el
= Variables si cert v  llavors

B Matematiques
= cuteBot
:"s Neopixel

© Extensions

‘ Per indicar el nivell de llum, necessites Cerca Q

arrossegar el bloc de comparacio “0 < 0” 2 Basic

que trobes a la categoria Logica i O Entrads

situar-lo dins del “cert®. L oot el —
© Led
il Radio Avancar a tota velocitat
C Bucles si cert v 1lavors
24 Logica e per sempre
= variables si o < a 1lavors
B Matematiques
= cuteBot
<.: Neopixel

© Extensions

I Vv Avancat



POSSIBLES SOLU

ICIONIS

Tot sequit, arrossega el bloc “nivell de llum”

que trobaras dins la cateqgoria rosa
Entrada i deixa’l anar en el primer “0” del bloc

“0 < 0”.

‘ El sensor de llum mesura la intensitat de llum

ambiental que rep el panell de LED de la placa.

El sensor retorna un valor d’entre O (foscor
total) i 255 (maxima claror). Com més gran
sigui el nombre, més quantitat de llum rep la
placa.

En aquest cas, volem que els focus LED
s’engeguin quan es faci fosc. Per aconsequir-
ho, podem indicar que el nivell de llum sigui
inferior a 85. Per tant, canvia el seqgon O del
bloc “nivell de llum < 0% pel valor del nivell de
llum, és a dir 85.

. Tot sequit indica qué vols que faci el robot
quan el nivell de llum sigui baix. Per fer-ho,
arrossega el bloc “establir velocitat de la
roda esquerra 100% i de la roda dreta -100%”
a sota del “si
nivell de llum < 85 llavors”. Aquest bloc el
trobaras dins de la categoria verda cuteBot.
Després canvia els valors per 30% en tots
dos casos.

. Hi falta afeqir que ha d’obrir tots dos LED.
Per fer-ho, arrossega el bloc “Set LED
headlights dret color groc” [ n it
a sota del bloc “establir velocitat de la roda
esquerra 30% i de la roda dreta 30%>. El bloc
el trobaras dins la categoria verda cuteBot.
Per fer que no només s’obri el LED dret, prem
sobre “dret” i clica I'opcié “TOTES™.

per sempre

» el bot6 A v esta premut
@ Msica si nivell de 1lun) <~ @) Tlavors
2.

© Led acceleracié (mg) x v

il Radio el pin PO v esta premut
C Bucles nivell de 1lum

A Logica direcci6 de la briixola (°)

en prémer el pin PO v

© Entrada

eee més

el boté A v estd premut en iniciar

¢» Mdsica

acceleracié (mg) x v Avancar a tota velocitat

© Led

il Radio el pin PO v estd premut

C Bucles nivell de 1lum

8 Logica direccis de 1a bréixola (°) si <w @ Tlavors
= Variables temperatura (°C)

B Matematiques

és un gest de sacsejar v

&= cuteBot microsbit (v2)

i.: Neopixel

esantr vtoctat de 1 ot csaserrs QD) % 1 de 1 vt avrs @) %

e O O

il Radio 5

C Bucles

r & 1esquerra  tota velocitat

1 de 10 rot drets @) ¢

ar 3 1a dreta 3 tota velocitat

Aturar €1 cotxe imediatanent

Bl Retrocedir a tota velocitat
5 Bas

© entrada Girar 3 1'esquerra 3 tota velocitat
© Misica

© Led Girar 2 1a dreta a tota velocitat

il Radio
e e

3¢ Lagica
Set LED hesdlights o8

= variables

& Matematiques
Establir color %G8 dret +

Apagar tots els focus LED

Lestat del seguinent és o o v

RGB dret

RGB esquemra
v TOTES




POSSIBLES SOLU

ICIONIS

Finalment, només et falta indicar que si el nivell de llum no és alt, apaqui tots els LED i torni a avangar

a tota velocitat. Per fer-ho, arrosseqga els blocs *apagar tots els focus LED” i “avangar a
tota velocitat™ w que trobaras a la categoria verda cuteBot, a sota de “si no”.

Aixi és com queda el programa final:

Cerca Anar Endavant v a velocitat 0 % durant ° segons

§if Basic

Avancar a tota velocitat

© Entrada
¢» Mdsica

Retrocedir a tota velocitat

© Led

il Radio

C Bucles

>4 Logica

Girar a 1'esquerra a tota velocitat

Girar a la dreta a tota velocitat

= Variables

E Matematiques Aturar el cotxe immediatament

3 cuteBot

Set LED headlights RGB dret ¥ color (/\ >

3"+ Neopixe

© Extensions

Establir color RGB dret v als focus LED R: ° G: o B: °

I ‘v Avancgat

Apagar tots els focus LED

L"estat del seguiment és e o w

. Un cop acabis de programar, transfereix el
programa a la placa. Important: si treballes
amb cable micro-USB, t’aconsellem que, abans
de transferir el programa a la placa micro:bit,
la desencaixis de la placa Smart Cutebot.
Transfereix el programa i, amb el robot apagat,
torna-la a encaixar a Smart Cutebot. En
acabat, colloca el robot a terra i engega’l.

en iniciar

Avancar a tota velocitat

nivell de 1lum < w e

Establir velocitat de la roda esquerra e % i de la roda dreta e %

1lavors

Set LED headlights TOTES v color .
si no

Apagar tots els focus LED

Avancar a tota velocitat

®

en iniciar

Avancar a tota velocitat

per sempre

nivell de 1lum < ¥ e

Establir velocitat de la roda esquerra e % i de 1a roda dreta e %

1lavors

Set LED headlights TOTES * color .

si no

Apagar tots els focus LED

Avancar a tota velocitat

@®

30



CONSELLS DIE SEGURETAT

« Quan Smart Cutebot estigui en funcionament, no bloquegis el seu moviment ni
tampoc permetis que el robot es carrequi massa. El moviment del robot és impulsat
pels motors, i si es bloquegen o es carrequen excessivament provocaran danys al
robot.

No desmuntis ni alteris de cap altra manera I’estructura del kit.

No utilitzis Smart Cutebot amb aigua o les mans mullades.

No dobleguis ni pressionis les clavilles utilitzades pels sensors i els pins d’entrades i
sortides.

No colloquis Smart Cutebot en algun lloc on pugui caure facilment.

Utilitza I'interruptor de la base per apagar Smart Cutebot quan no s’estigui
utilitzant.

« Si es preveu un periode llarg d’inactivitat, retira la bateria del seu suport.

« No usis objectes afilats per ratllar o rascar cap de les parts de la placa base ni del
carro.

« No guardis ni facis servir Smart Cutebot en entorns extremadament calents
o freds.

FINANGAT PER
Finangat per Plan de Recuperacién | | AT .
la Unié Europea E R Transfermacicn ’ B Next Generation " Generalitat
NextGenerationEU = W V Resiliencia | Catalunya N de Catalunya
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BLOCS DE PROGRAMACIO

A continuacio, expliquem en quée consisteix cada grup de blocs de programacio:

Basic (blau): blocs de programacié de la Entrada (rosa): blocs de programacié d’entrades
pantalla de LED de la placa micro:bit i per iniciar : (botons, sensors...).
o aturar els programes que elaborem. :

mostra el numero o

mostra els leds

en prémer el boté A v

en cas de sacsejar ¥

en prémer el pin P2 ¥

el pin PO v esta premut

x
nivell de 1lum

en detectar un so fort »

direccié de la briaixola (°)

temperatura (°C)

és un gest de sacsejar ¥

quan el logotip és premut ¥

mostra la icona

mostra la cadena

el pin PO ¥ esta premut

nivell de 1lum = =
el logotip esta premut

direccié de la bruixola (°)

nivell de so

K 't °C
esborra la pantalla SPSERERE 50

és un gest de sacsejar v

per sempre

fes una pausa (ms)

mostra la fletxa cap el Nord =
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Mdusica (taronja): blocs de programacio per fer
que la placa soni a través del seu brunzidor.

Melodia Melodia avangada

toca rialla v fins que s'acabi v toca melodia dadadum v en segon pla v
o atura les melodies totes »

toca to per 1 ¥ pulsacié fins que s'acabi v
toca la nota seguidament (Hz)

pausa 1 ¥ pulsacié

—

en sonar la misica nota de melodia reproduida ¥

Smart Cutebot (v2)

toca rialla v fins que s'acabi ¥

<
o
c
3

ajusta el volum a @
toca (ig] [V\/\/\/\ @ fins que s'acabi v

atura tots els sons @
Tempo

(ppm) e habilita 1'altaveu integrat < Desactivat

canvia el tempo en

estableix el tempo a (ppm) @

[ g
{
J

f;f
NI\
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LED (lila): blocs de programacié pel LED.

: encén el led x ° y a
inverteix el led x e y e
apaga el led x o y °

led x o y o ences

mostra un grafic de barres de o

fins a o
C,

..més

encén el led x o y a amb brillantor @ encén el led x o y ° amb brillantor @

brillantor del led x o y ° brillantor del led x o y o

brillantor brillantor
: estableix brillantor @ estableix brillantor @

habilita els leds fals v habilita els leds fals »

atura les animacions

atura les animacions

estableix mode de visualitzacié blanc i negre =
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Radio (rosa): blocs de programacio per
connectar dues o més plaques Smart Cutebot i
enviar-se entre elles missatges.

Grup ..més

estableix grup ° de radio estableix poténcia de transmissio e de la radio

estableix ndmero de série de transmissié cert v per radio

Enviar
estableix la banda de freqiiéncia o de la radio

envia el ndamero ° per radio

envia el valor m = e per radio

enviar la cadena ‘ per radio

envia un esdeveniment per radio

des de 1'origen MICROBIT_ID BUTTON_A ¥

amb valor MICROBIT_EVT_ANY ¥

Rebre

en rebre per radio receivedNumber

en rebre per radio una parella name

en rebre per radio una cadena receivedString

paquet rebut intensitat del senyal ¥
|
~—
I
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Bucles (verd): blocs de programacio per crear

bucles (repeticions, cada...,, continua...).

mentre fals »

per a index de O a °

per a 1l'element valor de list v

Logica (blau): blocs de programacié de
condicions, comparacions i boolea.

Condicionals

Comparacio

n
4

|
4

| A~
4

o]
o
=3
[¢)
-
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Variables (vermell): blocs de programacié per crear i editar variables.

A la categoria variables no hi ha blocs per defecte. Una vegada es crea la variable, apareixen blocs
per treballar-hi.

Matematiques (lila): blocs de programacié matematics (operacions, atzar...).

residu de

min * de

[

max v de

e

absolut de

escull aleatoriament entre o 5 e

limita el valor o entre o i o
transforma o des de inferior o i superior ikl a inferior o i superior °

escull aleatoriament cert o fals

Extensions: gracies als seus “pins® es poden afegir
components externs a la placa, com, per exemple,
un motor o un ultraso. Aquesta cateqgoria permet
afegir-hi els blocs de programacié dels diversos
components compatibles.

J/
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CuteBot (verd): blocs de programacié per Smart Cutebot. Hi trobem tots els blocs per fer moure el
robot, encendre o apagar els LED i programar I'IR, entre altres.

Establir velocitat de la roda esquerra @UB ¥ i de la roda dreta @[} % L'estat del seguiment és e o ¥
Anar Endavant ¥ a velocitat @ % durant o segons Esquerra * del sensor de linia Detectat v

Avancar a tota velocitat

En Esquerra ¥ , linia Detectat «

Retrocedir a tota velocitat

Girar a 1'esquerra a tota velocitat Sensor distancia cm v HC-SR@4
¢
Girar a la dreta a tota velocitat Set servo S1 v angle to @

Aturar el cotxe immediatament

En rebre senyal IR

Set LED headlights RGB dret ¥ color O

v
Establir color RGB dret ¥ als focus LED R: 0 G: o B: G EL bot6 IR Menu estd premut

Apagar tots els focus LED
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Neopixel (blau): blocs de programacio per fer funcionar el Rainbow LED.

assigna a strip ¥ el valor NeoPixel at pin P@ ¥ with @ leds as RGB (GRB format) «

assigna a range ¥ el valor strip * range from o with o leds

strip * show rainbow from o to @

strip *+ show color red =

strip * show bar graph of o up to @

hue o saturation o luminosity o

strip * shift pixels by o

strip * rotate pixels by o

Dins de l'apartat d’avangar, encara es troben
més cateqories de blocs de programacié que
fan referéncia a funcions, llistes i pins, entre

d’altres.
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